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Abstract of DE1 9734960 

Cooking zone has heating element formed from foil heating conductor sandwiched between flat insulating body of 
base part and cooking zone cover A cooking zone has a base part (12), a heating element 914) and a cover (16). The 
heating element is formed from a foil heating conductor(22) which is provided between a flat insulating body 918) of 
the base part and the cooking zone cover and lies snugly on these. Between the insulating body and the cover is 
located at least one temperature sensor (26) in close contact which, from the foil heating conductor, is "surrounded" 
and which is provided for continuous determination of the respective temperature variation with time. The flat 
insulating body is located in a pot element (20). A single temperature sensor is provided in the centre of the cooking 
zone and a number are provided with equal spacing peripherally around the zone. 
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<g) Kochzone 

(§7) Es wird eine Kochzone (10) rnit einem Grundteil (1 2), ei- 
nem Heizelement (14) und einer Kochzonenabdeckung 
(16) beschrieben. Das Heizelement (14) ist von einem Fo- 
lienheizleiter (22) gebildet, der zwischen einem ebenfia- 
chigen Isolierkorper (18) des Grundteiles (12) und der 
Kochzonenabdeckung (16) vorgesehen ist und an diesen 
eng anliegt. Zwischen dem Isolierkorper (18) und der 
Kochzonenabdeckung (16) ist mindestens ein Tempera- 
tursensor (26) eng anliegend angeordnet, der vom Folien- 
heizleiter (22) umschlossen ist. Der mindestens eine Tem- 
peratursensor (26) ist zur kontinuierlichen Bestimmung 
des jeweiligen zeitlichenTemperaturverlaufs vorgesehen. 
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Beschreibung 



Die Erfindung betxifft eine Kochzone gernaB dem Ober- 
hegriff des Anspruchs 1. 

Aus der DE 32 25 486 Al ist ein Verfahren zur Speisung 
eines FemmeBsy stems mit drahtloser Datenubertragung so- 
wie eine Vorrichtung zur Durch fuhrung dieses Verfahrens 
bekannt. VerfahrensgernaB erfolgt dort die Energieversor- 
gung von MeBstationen aus einem von der Abfragestation 
abgestrahlten Energiefeld. Die hierfur vorgesehene Vorrich- 
lung weist wenigstens eine Abfragestation mit mindestens 
ciner Antenne, einen Energiesender, einen Empfanger und 
cine Auswerteeinheit. sowie wenigstens eine Antwortstation 
mit mindestens einer Antenne, einen Energieempfanger und 
einen Energiewandler, einen Sender sowie gegebenenfalls 
einen Kennzeichenspeicher und Kennzeichensender auf. 
Die Antwortstationen sind jeweils mit mindestens einem 
McBfiihlcr verbunden und cnthaltcn cincn McBwcrtwandlcr. 
Diese bekannte Vorrichtung dient zur Automatisierung des 
Kochcns bzw. Garens von Lebensmitteln in Kochtopfen auf 
einem Herd mit. mehreren Platten, d. h. mit mehreren Koch- 
zone n. Zu diesem Zwecke befindet sich uber dem Herd eine 
onsfcslc Abfragestation, die mil Hilfe eines Mikrocompu- 
lers oder einer elektronischen Schaltung die Energiezufuhr 
/.u den T-Icrdplallen in Abhangigkeit von vorgegebenen Soll- 
wericn und in Abhangigkeit von empfangenen MeBwerten 
steucrt. Zu diesem Zwecke sind in den Deckeln bzw. in den 
DeckcIgrirTen der Kochtopfe MeBstationen enthalten. 

Aus der DE 43 41 485 Al ist eine Steuerung fur Haus- 
haitsgerate zur Auswertung von Sensorsignalen, insbes. fiir 
Strahlungsheizungen bei Glaskerarnik- Kochflachen be- 
kannt, wobei die Steuerung sensorisch betriebene, direkte 
und i nd ire kte Temperaturmessungen der jeweiligen Koch- 
sicllc einer Glaskeramik-Kochflache entschlusselt und mit 
typischen zeit lichen Temperaturverlaufen vergleicht, so daB 
die Steuerung eine Topferkennung leistel und im Falle eines 
Kochstcllcn-Leerlaufes mil Hilfe der Steuerung die Strah- 
lungsheiz.ung abgeschaltet wird. Hier handelt es sich also 
urn eine Strahlungsheizung fur die Glaskeramik-Kochfla- 
che. 

Die DE 32 36 005 Al beschreibt eine Steuereinheit fiir 
cine elektronische Kochstellen-Teniperaturregelung mit 
Tern pe rat ursensoren, die bspw. von Plalinsensoren gebildet 
sind. Diese bekannte Steuereinheit ist fur Einzelkochstellen 
und fiir Glaskeramik-Kochfelder anwendbar, da die Steuer- 
einheit so gestaltet ist, daB die in der Steuereinheit angeord- 
nclen Auswerteschaltungen je nach Verwendungszweck 
aufrustbar sind. In der voni Temperatursensor geregelten 
Steuereinheit sind Auswerteschaltungen fiir eine Kochstel- 
len-Tempcralurregelung, eine Warmekapazitatserkennung, 
eine Ubertemperatursicherung sowie eine Restwarme-Men- 
genanzeige angeordnet. 

Eine Einrichtung zum Erkennen eines an einer Heizzone 
eines Koch- oder Warmegerates aufgestellten KochgefaBes, 
wobei die Heizzone auch hier eine Strahlungsheizung auf- 
weist, ist bspw. aus der EP 0 442 275 Bl bekannt. Diese be- 
kannte Einrichtung weist einen Sensor auf, der ein sich beim 
Aufstellen bzw. Wegnehmen des KochgefaBes anderndes 
Sensorsignal abgibt. Der Sensor ist mit einer Auswerte- 
schaltung kombiniert, die in Abhangigkeit vom jeweiligen 
Sensorsignal ein Ausgangssignal abgibt. Dabei erzeugt die 
Auswerteschaltung das Ausgangssignal in Abhangigkeit 
von der Anderungsgeschwindigkeit des Sensorsignals. Bei 
dieser bekannten Einrichtung ist der Sensor vorzugsweise 
als induktivcr Sensor ausgcbildct, der in der Heizzone oder 
unmittelbar zur Heizzone benachbart angeordnet ist. Vor- 
zugsweise ist der induktive Sensor an der Unterseite einer 
die Kochflache des Koch- oder Warmegerates bildenden 



Heizplatte, wie einer Glaskeramikplatte, angeordnet. Der 
Sensor kann Teil eines Schwingkreises sein, dessen 
Schwingfrequenz sich in Abhangigkeit von der temperatur- 
hedingten Beeinflussung der Sensorindukti vital andert. 
5 Aus der Produktin formation PL 20.11-34/3.91 der Firma 
Industrieelektronik Klaschka, Tiefenbronn-Lehningen, sind 
induktive und kapazitive Sensoren fiir Temperaturen bis 
650°C bekannt, die zur Anwendung bei Kochplatten vorge- 
sehen sind. Auch hier handelt es sich um Strahlungsheizun- 
10 gen ahnlich den in der eingangs erwahnten 
DE 43 41 485 Al offenbarten Strahlungsheizungen. 

Die DE44 13979A1 beschreibt eine sensorgesteuerte 
Garungseinheit, die aus einem Gargerat, einer Sensorik und 
einem Kochfeld besteht. Bei dem Kochfeld handelt es sich 
15 bspw. um ein Glaskeramik-Kochfeld. Das Kochfeld kann 
aus Materialien mit geringerer Temperaturbestandigkeit als 
Glaskerarnik hergestellt sein. Das Gargerat besitzt in Wir- 
kungscinhcit mit cincr kochstcllcnbczogcncn Kochfcldgco- 
metrie ein durch eine Auswerteschaltung temperaturmaBig 
20 auswertbares, im Gargerateboden befindliches und material- 
maBig integriertes Sensorelement. Ein zweites Sensorele- 
ment ist im oder an dem Kochfeld angeordnet. Bei diesem 
Sensorelement kann es sich um ein kapazitives oder um ein 
ferromagnetisches Sensorelement handeln. Im zuerst ge- 
25 nannten Fall wird die Temperaturabhangigkeit der Dielektri- 
zitatskonstante und im zuletzt genannten Falle wird die 
Temperaturabhangigkeit der Permeabilitat ausgenutzt. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Koch- 
zone der eingangs genannten Art zu schaffen, die relativ ein- 
30 fach aufgebaut eine dynamische Topferkennung unabhangig 
vom Material fur den jeweiligen Kochtopf ermoglicht, wo- 
bei mit mindestens einem Temperatursensor auch diejewei- 
lige Kochgutmenge bestimmbar ist. 

Diese Aufgabe wird bei einer Kochzone der eingangs ge- 
35 nannten Art erfindungsgemaB durch die Merkmale des 
Kennzeichenteiles des Anspruchs 1 gelost. Bevorzugte Aus- 
bzw. Weiterbildungen der erfindungsgemafien Kochzone 
sind in den Unteranspriichen gekennzeichnet. 

Die erfindungsgemaBe Kochzone laBt in vorteilhafter 
40 Weise bei einer einfachen Ausbildung bzw. bei einem einfa- 
chen Aufbau eine dynamische Topferkennung durch Mes- 
sung der Kochzonentemperatur zu. Dabei ist es erforderlich, 
dafi von der erfindungsgemaBen Kochzone zu dem auf ihr 
ruhenden Kochgerat eine gute tliermische Ankopplung ge- 
45 geben ist. Ein weiterer Vorteil besteht darin, daB die erfin- 
dungsgemaBe dynamische Topferkennung vom Material fur 
das Kochgerat, d. h. vom Material fiir den auf der Kochzone 
angeordneten Kochtopf o. dgl. unabhangig ist. Im Vergleich 
zur erfindungsgemaBen Topferkennung sind induktive Ver- 
50 fahren, wie sie oben beschrieben worden sind, bspw. gegen- 
iiber Kochtopfen aus Glas bzw. bzw. aus Glaskerarnik oder 
aus Kerarnik "blind", d. h. induktive Verfahren konnen der- 
artige Topfe nicht erkennen. Im Vergleich hierzu ist es erfin- 
dungsgemaB moglich, thermisch in den jeweiligen, auf der 
55 Kochzone befindlichen Kochtopf o. dgl. "hineinzusehen". 
D.h. infolge der guten Warmeleitung der Kochzonenabdek- 
kung der erfindungsgemaBen Kochzone ist auch die im je- 
weiligen Kochgerat befindliche Kochgutmenge erkennbar. 
Weitere Vorteile bestehen darin, daB gegebenenfalls ein ein- 
60 ziger Temperatursensor ausreichend sein kann, wobei es 
sich versteht, daB entsprechend der Anzahl Temperatursen- 
soren der Informationsgehalt vergroBert und die Topferken- 
nung entsprechend verbessert wird, d. h. eine sehr gute dy- 
namische Topferkennung moglich ist, daB eine Posiuonser- 
65 kennung des jeweiligen Kochtopfcs auf der erfindungsge- 
maBen Kochzone moglich ist, und daB es auBerdem moglich 
ist, eine verschmutzte Kochzone zu erkennen und eine ent- 
sprechende Anzeige zu realisieren. Aus dem Zeitverlauf der 
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Temperatur, d. h. aus dem Quotienten dT/dt ist eine Koch- 
gul-Erkennung moglich - wie bereits ausgefuhrt worden ist 

Durch einen Kennlinienvergleich ist auBerdem eine 
Kochpunkt-Krkennung moglich. Bei der Anwendung meh- 
rerer Temperatursensoren ist ferner eine Erkennung der 
Temperaturverteilung und der Temperaturabfuhr durch den 
jeweiligen Kochtopf moglich. 

Weitere Einzelheiten, Merkmale und Vorteile ergeben 
sich aus der nachfolgenden Beschreibung von in der Zeich- 
nung dargestellten Ausfuhrungsbeispielen der erfindungsge- 
maBen Kochzone sowie der Funktions- bzw. Wirkungsweise 
von Ausbildungen der Kochzone mil diversen Temperatur- 
sensor- Anordnungen. Es zeigen: 

Fig. 1 eine Draufsicht auf eine Ausbildung der Kochzone 
mit vier Temperatursensoren, 

Fig. 2 einen Schnitt entlang der abgewinkelten Schnittli- 
nie Il-n in Fig. 1 durch die Kochzone, 

Fig. 3 in cincr der Fig. 1 ahnlichen Draufsicht cine zweite 
Ausbildung der Kochzone ohne zentralen Temperatursen- 
sor, 

Fig. 4 in einer den Fig. 1 bzw. 3 ahnlichen Draufsicht eine 
Ausbildung der Kochzone mit einem einzigen, zentralen 
Temperatursensor, 

Fig. 5 eine schematische Seitenansicht einer Kochzone 
mil einer Kochgerat-Zentriereinrichtung und mil einem 
dazu passenden Kochgerat, 

Fig. 6 eine der Fig. 5 ahnliche Seitenansicht einer Koch- 
zone mit einer diese umgebenden zentrierenden Arbeits- 
platte, welche eine Kochgerat-Zentriereinrichtung bildet, in 
Kornbination mit einem normalen Kochgerat, d. h. mit ei- 
nem handelsublichen Kochtopf mit ebenem Boden, 

Fig. 7 eine Kochzone gemaB Fig. 1 mit einem seitlich da- 
neben vorgesehenen Kochgerat in einer Ansicht von oben, 

Fig. 8 die Kornbination aus Kochzone und Kochgerat ge- 
maB Fig. 7, wobei das Kochgerat nicht zentrisch auf der 
Kochzone angeordnet ist, in Blickrichtung von oben, 

Fig. 9 in einer Seitenansicht eine Kochzone mit einem 
darauf angeordneten leeren Kochtopf, 

Fig. 10 in einer der Fig. 9 ahnlichen Seitenansicht eine 
Kochzone mit einem mit Kochgut gefullten Kochtopf, 

Fig. 11 in einer der Fig. 10 ahnlichen Ansicht eine Koch- 
zone mit einem Kochtopf, wobei zwischen dem Kochtopf 
und der Kochzone eine Verschmutzung schematisch darge- 
stellt ist, 

Fig. 12 eine Diagrammdarstellung des Funktionszusam- 
menhangs zwischen der Temperatur und der Zeit einer leer- 
laufenden Kochzone, eines leeren Kochtopfes bzw. gefullter 
Kochtopfe, und 

Fig. 13 den exponentiellen Funktionszusammenhang 
zwischen der Temperatur und der Zeit eines bestimmten 
Kochguts. 

Die Fig. 1 und 2 zeigen eine Kochzone 10 mit einem 
Grundteil 12, einem Heizelement 14 und einer Kochzonen- 
abdeckung 16. Das Grundteil 12 weist einen Isolierkorper 
18 auf, der als ebenflachige Scheibe ausgebildet ist. Das 
Grundteil 12 weist auBerdem ein Topfelement 20 auf, in 
welchem der Isolierkorper 18 angeordnet ist. 

Das Heizelement 14 ist von einem Folienheizleiter 22 ge- 
bildet, der freie Flachenabschnitte 24 besitzt. Die freien Fla- 
chenabschnitte 24 dienen zur Anordnung von Temperatur- 
sensoren 26, bei welchen es sich bspw. um Platin-Tempera- 
tursensoren handelt. 

Der Folienheizleiter 22 und die schichtformigen Tempe- 
ratursensoren 26 sind zwischen dem Isolierkorper 18 des 
Grundtcilcs 12 und der Kochzoncnabdcckung 16 cng anlic- 
gend vorgesehen. 

Wie aus Fig. 1 ersichdich ist, sind bei dieser Ausbildung 
der Kochzone vier Temperatursensoren 26 vorhanden, wo- 



bei ein Temperatursensor 26 im Zentrum der Kochzone 10 
positioniert ist. Drei Temperatursensoren 26 sind in Um- 
fangsrichtung der Kochzone 10 voneinander gleichmaBig 
beabstandet. positioniert.. Dieser Abstand zwischen benach- 

5 barten Temperatursensoren 26 ist mit w bezeichnet. 

Fig. 3 zeigt in einer der Fig. 1 ahnlichen Draufsicht eine 
Ausbildung der Kochzone 10, bei welcher auf einen zentra- 
len Temperatursensor 26 verzichtet ist. D.h. die in Fig. 3 ge- 
zeichnete Ausfuhrungsform der Kochzone 10 weist drei 

to Temperatursensoren 26 auf, die entlang eines konzentri- 
schen Kreises voneinander aquidistant beabstandet positio- 
niert sind. Dieser Abstand ist auch in Fig. 3 mit w bezeich- 
net. Im iibrigen ist die Kochzone 10 gemaB Fig. 3 ahnlich 
wie die in den Fig. 1 und 2 dargestellte Kochzone 10 ausge- 

15 bildet. 

Fig. 4 zeigt eine Ausfuhrungsform der Kochzone 10, die 
sich den Ausbildungen gemaB den Fig. 1 und 2 bzw. Fig. 3 
dadurch untcrschcidct, daB nur cin cinzigcr Temperatursen- 
sor 26 vorgesehen ist, der im Zentrum der Kochzone 10 po- 

20 sitioniert ist. 

Fig. 5 zeigt in einer Seitenansicht eine Kochzone 10 in 
Kornbination mit einem uber der Kochzone 10 gezeichneten 
Kochtopf 28. Die Kochzone 10 ist mit einer konisch ver- 
jungten Vertiefung 30 ausgebildet, die eine Kochgerat-Zen- 

25 iriereinrichtung biklel. Der Vertiefung 30 forimnaBig ent- 
sprechend ist der Kochtopf 28 an seiner Bodenunterseite mit 
einer Erhohung 32 ausgebildet. 

Fig. 6 zeigt eine ebene Kochzone 10 sowie einen uber der 
Kochzone 10 gezeichneten Kochtopf 28, der mit einem ein- 

30 fach ebenen Boden ausgebildet ist. Um auch einen derarti- 
gen Kochtopf 28 auf der Kochzone 10 genau zentriert an- 
ordnen zu konnen, ist die Kochzone 10 in eine uber die 
Kochzone 10 uberstehende Arbeitsplatte 34 eingefaBt. 
Die Fig. 7 zeigt in einer Draufsicht auf der linken Seite 

35 eine Kochzone 10 mit einem Grundteil 12, einem Heizele- 
ment 14, und einer Kochzonenabdeckung 16 ahnlich der in 
den Fig. 1 und 2 gezeichneten Ausfuhrungsform der Koch- 
zone 10. Die Kochzone 10 weist einen zentralen Tempera- 
tursensor 26 sowie drei Temperatursensoren 26 auf, die in 

40 Umfangsrichtung der Kochzone 10 entlang eines zum zen- 
tralen Temperatursensor 26 konzentrischen Kreises vonein- 
ander aquidistant vorgesehen sind. Seitlich neben der Koch- 
zone 10 ist in Fig. 7 ein Kochtopf 28 oder ein beliebiges an- 
deres, an sich bekanntes Gargerat gezeichnet. Demgegen- 

45 uber verdeutlicht die Fig. 8 in einer Ansicht von oben den 
Kochtopf 28 in einer die Kochzone 10 teilweise uberdek- 
kenden Position. 

Fig. 9 zeigt eine Kochzone 10 sowie einen auf der Koch- 
zone 10 stehenden leeren Kochtopf 28. Demgegenuber zeigt 

50 die Fig. 10 eine Kochzone 10 mit einem Kochtopf 28, in 
welchem sich ein zu garendes Gut 36 befindet. 

Fig. 11 zeigt. eine der Fig. 10 ahnliche Situation, wobei je- 
doch zwischen der Kochzone 10 und dem mit einem Gargut 
36 gefullten Kochtopf 28 eine Verunreinigung 38 vorhanden 

55 ist. 

Fig. 12 zeigt in einer Diagrammdarstellung den Funkti- 
onszusammenhang zwischen der Temperatur T und der Zeit 
t fur eine leerlaufende Kochzone 10, was durch die Linie 40 
angedeutet ist, sowie fur einen leeren Kochtopf (sh. Fig. 9), 

60 was durch die Linie 42 verdeutlicht ist. Die strichpunktierte 
Linie 44 verdeutlicht eine Verbrennschutz-Temperatur, die 
bspw. kleiner als 50°C sein soil. Die strichlierte Linie 46 
verdeutlicht die Maximaltemperatur der Kochzonenabdek- 
kung 16 der Kochzone 10, bei welcher eine Schutzabschal- 

65 tung der Kochzone 10 crfolgt. Diese Maximaltemperatur 
kann bspw. bei < 250°C liegen. Der bogenformige Pfeil 48 
von der Linie 42 des leeren Kochtopfes zur Linie 40 der 
leerlaufenden Kochzone 10 verdeutlicht den Temperatur- 
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Zeit-Bereich, wie er durch Verunreinigungen 38 (sh. Fig. 
1 1 ) gegeben ist. Der bogenformige Pfeil 50 verdeutlicht den 
Bereich der Masseerkennung, d. h. der Erkennung des je- 
weiligen Garguts 36 im Kochlopf 28, wobei die Steigung 
der entsprechenden Linie in diesem durch den bogenformi- 5 
gen Pfeil 50 dargestellten Bereich von der jeweiligen Gar- 
gut-Masse abhangt. Je groBer die Gargut-Masse ist, umso 
kleiner ist die Steigung der entsprechenden Linie. 

Die Fig. 13 zeigt den Funktionszusammenhang zwischen 
Kochgutteniperatur T G und der Zeit t, wobei mit der strich- 10 
iierten Linie 52 der Ternperaturgradient dT/dt = 0, d. h. auf 
der Ordinate der Kochpunkt T K verdeutlicht ist. Der Ternpe- 
raturgradient dT/dt zu einer beliebigen Zeit tl ist durch die 
Linie 54 dargestellt. 

Nachfolgend wird anhand der Zeichnungen die Funkti- 15 
onsweise der erfindungsgemaBen Kochzone 10 beschrieben: 

Wie bereits ausgefuhrt worden ist, weist die Kochzone 10 
cine Kochzoncnabdcckung 16, cincn Folicnhcizlcitcr 22 so- 
wie einen Isolierkdrper 18 und Teinperatursensoren 26 auf. 
Der zentrale Temperatursensor 26 kann entf alien, wenn die 20 
in Umfangsrichtung der Kochzone 10 vorgesehenen Tempe- 
ratursensoren 26 naher zum Zentruin der Kochzone 10 ge- 
riickt sind. Eine solche Ausbildung ist in Fig. 3 gezeichnet. 
Sind weniger als drei Temperatursensoren 26 in Umfangs- 
richtung der Kochzone 10 vorgesehen, so ergibt sich das 25 
Problem, daB die Kochzone 10 nicht mehr eindeutig uber- 
wachbar ist. Bei Anwendung von vier oder mehr Tempera- 
tursensoren 26 wird die Uberwachung der Kochzone 10 - 
bezogen auf die raumliche Zuordnung - entsprechend ge- 
nauer. Andererseits steigen jedoch die Kosten fur die Aus- 30 
wertung der Signale der Temperatursensoren 26, weil der 
Aufwand fur die Auswerte-Elektronik, fur die Zuleitungen 
usw. entsprechend vergrdBert wird. 

Die dynamische Topferkennung basiert auf kontinuierli- 
chen Temperaturmessungen mittels der Temperatursensoren 35 
26 und auf der Verrechnung der jeweiligen Temperaturwerte 
zueinander. 

In alien Erkennungsfallen wird die Kochzone 10 kurz 
aufgeheizt. Der Erkennungsvorgang muB abgeschlossen 
sein, bevor man sich an der aufgeheizten Kochzone 10 ver- 40 
brennen kann, oder bevor empfindliche Speisen wie bspw. 
Baby-Nahrung o. dgl. ubermaBig erhitzt werden. Die Topf- 
erkennung und der Aufheizvorgang ist bspw. nach ca. 8 Se- 
kunden beendet. Im ungunstigen Leerlauffall - sh. die Linie 
40 in Fig. 12 - erreicht die Kochzonenabdeckung 16 der 45 
Kochzone 10 dabei bspw. eine Temperatur von 40°C bis ma- 
ximal 50°C, was in Fig. 12 durch die strichlierte Linie 44 
angedeutet ist. Das wird durch die gute Warmeleitung der 
Kochzonenabdeckung 16, durch die direkte Warmekopp- 
lung des Folienheizleiters 22 und durch reaktionsschnelle 50 
Temperatursensoren 26 erzielt. 

Es gibt auch die Moglichkeit, zur dynamischen Topfer- 
kennung nur einen einzigen Temperatursensor 26 zu ver- 
wenden, wie in Fig. 4 dargestellt ist. Dabei ist es erforder- 
lich, die Zentrizitat durch konstruktive mechanische Losun- 55 
gen sicherzustelien, wie sie bspw. in den Fig. 5 und 6 ver- 
deutlicht sind. Aus Fig. 4 ist ersichtlich, daB der Tempera- 
tursensor 26 im Zentrum der Kochzone 10 positioniert ist. 
Bei einer derartigen Ausbildung erfolgtein Vergleich zweier 
aufeinanderfolgenden Temperaturmessungen an diesem ein- 60 
zigen Temperaturmesser 26. Urn das genau zentrierte Auf- 
setzen eines Kochtopfes 28 mechanisch sicherzustelien, 
kann die Kochzone 10 bspw. mit einer Vertiefung 30 (sh. 
Fig. 5) oder mit einer Arbeitsplatte 34 kombiniert sein, in 
wclchcr die Kochzone 10 sclbst. cine Vertiefung darstcllt (sh. 
Fig. 6). 

In Verbindung mit der Ausbildung gemaB den Fig. 1 und 
2, d. h. der Ausbildung der Kochzone 10 mit vier Tempera- 
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tursensoren 26 sind dynamisch bspw. folgende Situationen 
erkennbar: 

1. Die Kochzone befindet sich im Leerlauf, d. h. auf 
der Kochzone 10 ist kein Kochlopf 28 angeordnet: 
Nach dem Einschalten der Kochzone 10 heizt sich die 
Kochzonenabdeckung 16 auf. Die Temperatur an den 
Sensoren 26 steigt gleichmaBig an. Die Tempera turdif- 
ferenz zwischen den Temperatursensoren 26 ist anna- 
hernd Null. Der Differenzwert zweier aufeinanderfol- 
gender Messungen an ein und demselben Temperatur- 
sensor 26 ergibt einen maximalen, system typischen 
Anstiegswert - sh. die Linie 40 in Fig. 12. Dieser An- 
stiegswert betragt bspw. dT/dT, max = 12 Ks _l . Eine 
elektronische Auswerteschaltung, die mit. der Koch- 
zone 10 zusammengeschaltet ist, vergleicht den aus 
den MeBwerten errechneten Ist-Wert mit dem im Sy- 
stem hintcrlcgtcn maximalen Anstiegswert. Ist die Bc- 
dingung: "Ist-Wert > hinterlegter Wert" erfullt, so folgt 
daraus, daB auf der Kochzone 10 kein Kochtopf 28 
stent; die Kochzone 10 schaltet sich automatisch aus. 

2. Auf der Kochzone 10 befindet sich versetzt, d. h. 
nicht zentrisch, ein Kochtopf (sh. Fig. 8): 
Nach dem Einschalten der Kochzone 10 bzw. des Hei- 
zelementes 14 fuhrt der Kochtopf 28 einen Teil der zu- 
gefuhrten Energie wieder ab. Die Temperatursensoren 
26, die sich unter dem Kochtopf 28 befinden, stellen ei- 
nen langsameren Temperaturanstieg dT/dt fest, als 
oben unter Punkt L beschrieben worden ist. An den 
Flachenbereichen, an welchen der Kochtopf 28 die 
Kochzone 10 nicht abdeckt, steigt die Temperatur 
schneller als an den vom Kochtopf 28 bedeckten Fla- 
chenabschnitten der Kochzone 10. Die Temperaturdif- 
ferenz zwischen einem vom Kochtopf 28 abgedeckten 
und einem nicht abgedeckten Temperatursensor 26 er- 
gibt also einen von Null verschiedenen Wert. Durch je- 
weils paarweise Verrechnung der entsprechenden Si- 
gnale der Temperatursensoren 26 und aufgrund der 
symmetrischen Anordnung der Temperatursensoren 26 
ist folglich erkennbar, in welche Richtung der Koch- 
topf 28 in Bezug auf die Kochzone 10 verschoben ist. 

3. Kochzone mit richtig, d. h. zentrisch auf die Koch- 
zone 10 aufgesetztem Kochtopf 28; Kochgut-Massen- 
erkennung: 

a: Es befindet sich auf der Kochzone 10 ein leerer 
Kochtopf 28 (sh. Fig. 9); 

in der Praxis soil die Kochzonenabdeckung 16 
und der Boden des Kochtopfes 28 aus den glei- 
chen Materialien bei gleichen Geometrien die 
gleiche Masse besitzen. Bei einem leeren, auf die 
Kochzone 10 aufgesetzten Kochtopf 28 stellt sich 
somit eine Anstiegsgeschwindigkeit der Tempera- 
tur ein, die dem halben Maximalwert bei Leerlauf 
entspricht, d. h. die Linie 42 besitztdie halbe Stei- 
gung der Linie 40 in Fig. 12. Ein leerer Kochtopf 
28 ist also aus dem zeitlichen Temperaturverlauf, 
d. h. dem zeitlichen Temperaturgradienten, er- 
kennbar. 

b: Der Kochtopf 28 ist mit Kochgut. 36 befullt 
(sh. Fig. 10). 

Bei einem mit Kochgut 36 befullten Kochtopf 28 nimmt 
die Anstiegsgeschwindigkeit der Temperatur einen Wert an, 
der kleiner ist als der bei einem leeren, auf die Kochzone 10 
65 aufgesetzten Kochtopf 28. Da die Anstiegsgeschwindigkeit 
bei einem leeren Topf bekannt ist (sh. die Linie 42 in Fig. 
12), laBt sich aus dem Differenzwert zwischen dem aktuel- 
len Gradientenwert und dem Gradientenwert bei einem lee- 
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ren Kochtopf die Masse des im Kochgerat 28 befindlichen 
Kochguts 36 bestimmen. Der besagte Differenzwert ist 
namlich proportional zur absoluten Masse des Kochguts 36. 
Das bedeutet, daG mil Hilfeder erfindungsgemaRen dynami- 
schen Topferkennung auch die jeweiiige Kochgutmasse er- 5 
kennbar ist. 

4. Ein weiterer Situationsfall ist eine verschmutzte 
Kochzone 10 mit richtig, d. h. zentrisch aufgesetztem 
Kochtopf 28 (sh. Fig. 11). Oftmals ist nicht ausschlieB- to 
bar, daB die Kochzone 10 durch Frerndkorper 38 wie 
Salzkorner o. dgl. verschmutzt ist. Infolge solcher Ver- 
unreinigungen 38 liegt der Kochtopf 28 nicht groBfla- 
chig auf der Kochzone 10 auf. Der zeitliche Tempera- 
turanstieg an den Temperatursensoren 26 wird also ei- 15 
nen Wert annehmen, der zwischen leerlaufender Koch- 
zone 10 (Linie 40 in Fig. 12) und leer auf die Kochzone 
10 aufgcstclltcm Kochtopf 28 (sh. Linic 42 in Fig. 12) 
liegt. Das kann dazu genutzt werden, eine Sicherheits- 
abschaltung der Kochzone 10 zu bewirken, wobei fur 20 
den Benutzer der Kochzone 10 ein entsprechender Hin- 
weis gegeben werden kann. 

Auch bei richtig, d. h. genau zentriert aufgesetztem 
Kochtopf 28 konnen die Temperatursensoren 26 unter- 
schiedliche Temperaluren messen. Das ist bspw. der 25 
Fall, wenn eine Bratpfanne auf der Kochzone 10 stent. 
Das Kochgut, bei dern es sich bspw. um ein Schnitzel 
handelt, bedeckt den Boden der Bratpfanne nicht voll- 
standig, so daB die Warmeabfuhr am Boden der Brat- 
pfanne entsprechend ungleichmaBig ist. Es ergibt sich 30 
folglich eine Kombination aus "leerer Topf erkannt" 
und "Topf richtig aufgesetzt - Massen werden er- 
kannt". Aus dieser Mehrdeutigkeit der Temperaturmes- 
sungen ergibt sich ein weiterer Vorteil: Mindestens ein 
Tempera tursensor 26 miBt gegenuber den anderen 15 
Temperatursensoren 26 eine hohere Temperatur - ent- 
sprechend der Situation "leerer Topf. Die anderen 
Temperatursensoren 26 messen in Abhangigkeit von 
der Warmeabfuhr durch die Kochgut-Masse eine nied- 
rigere Temperatur. Allen Temperatursensoren 26 ist ge- 40 
meinsam, daB die Kochzone 10 heruntergeregelt bzw. 
abgeschaltet werden muB, wenn an mindestens einem 
Temperatursensor 26 ein vorgegebener maximaler 
Temperaturwert uberschritten wird. Auf diese Weise 
ergibt sich ein Schutz der Kochzone bzw. ihrer Koch- 45 
zonenabdeckung 16 gegen Uberhitzung. Es ist also 
moglich, daB der Temperatursensor 26, der im jeweils 
aktuellen Kochvorgang die hochste Temperatur miBt, 
den Schutz der Kochzonenabdeckung 16 ubernimmt. 
Die Heizenergie kann maxiniiert werden, bis dieser 50 
Temperatursensor 26 gerade noch den entsprechenden 
Schutz der Kochzonenabdeckung 16 bewirkt. Der 
Bratvorgang wird durch die entsprechend heiBere 
Kochzone 10 in vorteilhafter Weise folglich verkurzt, 
d. h. optimiert. Andererseits ist der schwachste, d. h. 55 
heiBeste Punkt der Kochzone 10 sehr gut unter Kon- 
trolle. 



lierkorper (18) und der Kochzonenabdeckung (16) 
mindestens ein Temperatursensor (26) eng anliegend 
angeordnet ist, der vom Folienheizleiter (22) um- 
schlossen und der zur kontinuierlichen Bestimmung 
des jeweiligen zeitlichen Temperaturverlaufs vorgese- 
hen ist. 

2. Kochzone nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB der ebenflachige Isolierkorper (18) in eineni 
Topfelement (20) angeordnet ist . 

3. Kochzone nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB ein einziger Temperatursensor (26) im Zen- 
trum der Kochzone (10) vorgesehen ist und/oder daB 
eine Anzahl Temperatursensoren (26) in Urnfangsrich- 
tung der Kochzone (10) voneinander gleichrnaBig be- 
abstandet vorgesehen sind. 

4. Kochzone nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, daB mindestens drei Temperatursensoren (26) am 
Randbcrcich der Kochzone (10) voneinander aquidi- 
stant beabstandet vorgesehen sind. 

5. Kochzone nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Kochzone (10) eine Kochgerat-Zentrier- 
einrichtung (30, 32) aufweist. 

6. Kochzone nach einem der Anspruche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kochzonenabdeckung 
(16) aus einem gut thermisch leitfahigeni Material be- 
steht. 



Hierzu 6 Seite(n) Zeichnungen 



Patentanspriiche 60 

1 . Kochzone mit. einem Grundteil (12), einem Heizele- 
ment (14) und einer Kochzonenabdeckung (16), da- 
durch gekennzeichnet, daB das Heizelement (14) von 
einem Folienheizleiter (22) gcbildct ist, der zwischen 65 
einem ebenflachigen Isolierkorper (18) des Grundteiles 
(12) und der Kochzonenabdeckung (16) vorgesehen ist 
und an diesen eng anliegt, und daB zwischen dem Iso- 
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